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BEST AVAILABLE IMAGES 



Defective images within this document are accurate representations of 
the original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 

• BLACK BORDERS 

• TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

• FADED TEXT 

• ILLEGIBLE TEXT 

• SKEWED/SLANTED IMAGES 

• COLORED PHOTOS 

• BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

• GRAY SCALE DOCUMENTS 



IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 



As rescanning documents will not correct images, 
please do not report the images to the 
Image Problem Mailbox. 
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© Verfahren aur autamatiBchen Landung von Plygzeugen und Vorrichfcung «ur DurohfUhrung doa 
Verfahrena. 



@ Des Verfahren und die Vorriditung zur automati- 
schen Landung von Flugzeugen (1) auf einer verge- 
geben*n Flugbahn (4) einer vorgegebener: landezo* 
r.« (2) varwendet keina aktivan erdgafeundenan Hilte- 
mittel, sondam steuert den automaSscnen Landean- 
Hug aufgrunc ainer vom Ruga^g (1) aus durchge- 
fUhrten passivan opfachen 3D-Positionsverme3sijr,g 
ur.d nit im Flugiovg angaordneten Bestimmunga- 
mitteta 
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im Flugzeug (1) angecrdncten Avionikservolo- 
opoinhoir (3) zu dessen Steuerung aut elner fDr 
die Landung vorgegebenen Flugbahn (4), da- 
durch gekennzeichnet, dass tfe Steuerung des 
Landeanfluges aufgrund einer vem Flugzeug 5 

(I) aus durchgefuhrten passiven optischen 3D- 
Positiortsverrnessung enJolgt und die dazu not- 
wendigen Bestimmungsmittei im Flugzeug <1) 
angeordnet werden. 

>c 

2. Verfahren nach Anspruch 1, aadurcn gekenn- 
zeichnet, daaa im Flugzeug (1) ein Bildsensor 

(II) vorgesehen wird zur Erzeugung von Si- 
gnaler POr ein zweidimensionetes Bild derjeni- 

gen Raurnpunkte (W) elnes Weltkoordlnatensy- ifi 
stems, wefche 2ur Bestimmung der Position 
und Lags des Fiugseuges (1) tanOtigt werden. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daaa im Flugzeug (1) sin dem Bild- zc 
sensor (11) nachgeschaJtetes Bildverarbei- 
tungsrnodul (12, 13), oin diesern nacngeachah 
tetes Positions- und Lagemodul (14) und ein 
diesem nachgeschaHotes rlugbahnmodul (15). 
welchem die AvionikservoJcopeinheU (3) nacrv as 
Sjeschaltet wird, vorgesehen werden zur Dun:n- 
fuhrung folgender Verfahrensschritte; 

- Aulbereitung der vom Bildsensor gelie- 
ferten Signale (21) und Bestimmung dar 
zweidimensionaten Blldkoordinaten der jo 
Raurnpunkte; 

- Bestfmmung der momentanen rflumll- 
chen Position und Lage des Flugzeuges 
In elnem Vveitkoordinatensystem; 

- Beatimmung der aktueilen Flugbahn im os 
Weitkoorcanatensystem und Verglelcfi 

mit der fQr die Landung vorgegebenen 
Flugbahn (4) sowle Bngabe der daraus 
resulnerenden FlugbahnkcrreWuren an 
die Avionikservoioopeinheic (3) *vt Steue- *o 
rung des flugteugea {1 ) auP die vorgege- 
benen Flugbahn (4). 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Aufbereitung der vom Bild- 45 
sensor gelieferten Signals (21) im Bildsensor 

(t1. 12) selbst ausgefQhrt wird. 

3, Vorrichtung zur DurchfUhrung des Verfahrens 
nach einem der AneprQche l bis 4 mit einer so 
hugzeugfesten Avionikservoloopeinheit (3), ge- 
kennzeichnet durch 

- alnen Blldsersor (1 1), zur Erzeugung von 
Signaler. (21) fUr ein zweidimensionsJes 

Bild derjenigen Raurnpunkte (W) eines ss 
Weltkoordinatensyatems, welche cur Be- 
stimmung der Position und Lage des 
Flugzeugos (1) bendtigt werden: 
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- ein dem Biidsensor (11) nachgeschaJte- 
tes Bildversroeitungsmodul (12, 13) 2ur 
Aufberoitung der vom Bildsensor gelie- 
fatten Signale (21) und zur Bestimmung 
aer zweidimenaionelen Bikjkoordinaten 
oer Haumpunkte; 

- ein dem Qildverarbeitungsmodul (12, 13) 
nachgeschaJtetes Positions- und Lage- 
modul (14) zur Bestimmung der momen- 
tanen raumRchen Position und Lage des 
Flugzeugea (1) im Weltkocrdinaiensy- 
stem; 

- ein dem Positions- und Lagemodul (14) 
nachgeachaJtefcee Flugbahnmodul (15) 
zur Bestimmung der aktueltan Flugbahn 
im Weltkoordmatensystem und Vergleich 
mit Daten (16) der fCr die Landung vor* 
gegebenen Flugbahn aowie Engabe der 
daraus resuitie'enden Fiugbahnkorrektu- 
ren en die Avionikservoloopeinheit (3) zur 
Steuerung dee F!ug*euges (i) auf cue 
vorgegebene Flugbahn (4). 

6, Vorrichtung nach Patentanspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet dass ale Bildsensor (11) sine 
TV-Kamera oder eine IR-Kamera vorgesehen 
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